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A three-stage study was implemented in this thesis, which was composed of 
selected battery of psychometric tests, experimental tasks and environmental learning 
as assessed by a series of macrospatial task for sampled auto-driving subjects 
followed by constructing a form of structural equations to extract and identify the 
individual’s special ability as latent variables to represent the individual’s way-finding 
characteristics at the presence of the network configuration and traffic information.  
Dynamic route switching models were then calibrated by inclusion of latent variables. 

























































































































































































































3.1.1 3.1.2 3.1.3  
















如圖 4 所示。 
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路表現彙整如表 1 所示： 
表 1 認路表現之對應測驗表 
測驗名稱 測驗目的 測驗認路表現 
圖形平面旋轉測驗 想像力、辨識力 接收資訊後，根據資訊內容在腦海形成，轉換為實際道路狀況 
摺紙測驗 圖形靈敏度 測驗當給予資訊時，對地圖、地標對應顯現過程 
積木計數測驗 精確、快速度 閱讀資訊後，能否精確、快速閱讀資訊 
展開圖測驗 觀察力、立體觀 使用地圖，在心像圖中轉換為空間地圖，並實際對應位置及地圖圖像 















































參考 Daimon 與 Kawashima（1993）（1996）以及 Aginsky、Harris 與 Rensink
等人（1997）等相關文獻可知，最常使用的方法即是要求受試者畫出某一地



































































































































































記憶及回溯（Route Reversal）、距離判斷（Euclidean Distance Error）、方向辨
識（Euclidean Direction Error）、景觀辨識（Scene Recognition）、景觀連續（Scene 





構內容如圖 9 所示，此架構分類共 48 個問項，請駕駛者自評用以量度駕駛者
地理知識形成及認知過程或方法。 
 
地 理 知 識 形 成
路 徑 記 憶
與 回 溯 距 離 判 斷 方 向 誤 差 景 觀 辨 視 景 觀 連 續 地 圖 配 置





































 圖 10 認路經驗與態度架構圖  
 
四、 空間能力之線性結構關係模式 
所謂結構方程式 (Structural Equations) ，係指探討潛伏內生變數
),,,( 21 mηηη K 對潛伏外生變數 ),,,( 21 nξξξ K 之函數關係的統計模式。模式中，
反應變量為變數η，解釋變數則包括變數ξ及變數η，可表示成（1）式。 
+= ηη B Γ ζξ +              （1） 
其中，η：潛在內生變數或潛在自變數，為 m×1 向量； 
ξ：潛在外生變數或潛在自變數，為 n×1 向量； 
ζ：殘差向量，表示方程式的誤差和隨機干擾項，為 m×1 向量； 
Ｂ：η 和其他 η 之迴歸係數矩陣，為 m×m 矩陣； 



























































































































面圖形平移測驗」（ ）、「摺紙測驗」（ ）及「積木計數測驗」（ ）。 1X 2X 3X
2. 空間定位：空間定位則探討在車輛行進間駕駛者接受資訊時，其轉換為實
際行駛對應位置；經由文獻彙整後，本研究衡量空間定位使用測驗之外顯










以上述列出之「空間視覺」（ 1ξ ）、「空間定位」（ 2ξ ）、「地圖記憶」（ 3ξ ）及








（ ）、「地圖配置」（ ）、「途中路徑量測誤差」（ ）、「路徑旋轉誤差」
（ ）、「歐幾里德距離誤差」（ ）、「歐幾里德方向誤差」（ ）、「認路能














































































































測指標之間的關係。假設有兩組觀測變數 ],...,[' 1 pyyy = 和 ],...,[' 1 qxxx = 分別
代表上述所提的二種隱藏變數 η 和 ξ，因此，對應於上式中結構整合模式之
衡量方程式為（3）及（4）式。 
εη +Λ= yY              （3） 

































































































































      （5） 
 
其中，X1,X2,….X7：ξ1,ξ2,ξ3,ξ4之指標； 
      ：為ξxx 7411.....λλ 1,ξ2,ξ3,ξ4之指標的迴歸係數； 






































































































































































     （6） 
其中，Y1,Y2,…..Y11：η1,η2,η3的指標； 
         ：為ηxxx 1132212 ,....., λλλ 1,η2,η3之指標的迴歸係數； 






























則。因此本研究以測驗結果之 18 項標準為準則變數，進行集群分析（Cluster 
Analysis），作為分群依據。 
依上述 18 項標準準則之整體衡量標準，經集群分析後，將樣本分為兩






間能力群（Good Spatial Ability，簡稱 GSA），第二群樣本稱為低空間能力群









表 2 空間能力分群指標表 






T 值 P-Value 
1.圖形平面旋轉測驗 0.79 0.72 0.938 0.355 
2.摺紙測驗 0.78 0.56 2.378 0.023* 
3.積木計數測驗 0.84 0.47 4.177 0.000* 
4.展開圖測驗 0.62 0.40 2.705 0.011* 
答對題數
 
5.積木旋轉測驗 0.94 0.67 3.138 0.004* 
6.圖形平面旋轉測驗 0.40 0.31 0.880 0.385 
7.摺紙測驗 0.58 0.33 2.415 0.021* 
8.積木計數測驗 0.42 0.12 2.963 0.006* 





10.積木旋轉測驗 0.51 0.21 2.731 0.010* 
11.地名 0.39 0.29 1.212 0.234 
12.地標 0.58 0.58 -0.052 0.959 
規則
 13.道路配置 0.55 0.47 1.043 0.305 
14.地名 0.55 0.32 2.612 0.013* 
15.地標 0.44 0.55 -0.884 0.383 
不規則
 
16.道路配置 0.60 0.41 2.172 0.037* 
17.記憶情境 0.65 0.64 0.110 0.913 
地圖測驗
 

















知識，其結構關係如圖 13 所示；替代模式 3 為一般空間能力分別影響其駕駛




















































































































































表 3 替代衡量模式初始衡量模式配適結果 







替代性模式 1 166.5203 0.7422 0.6230 0.1197 
替代性模式 2 125.7918 0.5537 0.2337 0.1707 
替代性模式 3 116.1490 0.5958 0.2926 0.1772 
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由於替代衡量模式之各項配適度指標結果不盡理想，因此必須進行修





卡方檢定值在可接受範圍內，另外 GFI 為 0.7889、AGFI 為 0.6341 及 RMR
為 0.0807，這三個指標以符合標準，顯示數據資料結果並不拒絕本研究所構
建之模式，而空間能力最適模式經路徑分析後，路徑分析結果如圖 14 所示。 
 
表 4  LISREL 各階段模式配適結果 







初始衡量模式 166.5203 0.7422 0.6230 0.1197 
合併 X1-X3 138.6005 0.7449 0.5941 0.1102 
刪除 X4-X5 123.8513 0.7508 0.5801 0.1040 




































































































































































































































表 6. GSA 群樣本於熟悉地區不同基準模式之參數校估彙整表 
變數類別 變數名稱 模式一 模式二 
常數項[a1] + + 
駕駛年資[a2] + + 
找新路傾向[ ] iNR －  




目 概觀性知識[ ] iSK ＋  
路徑反轉[ ] iPR  + 
時間誤差[ ] iTE  + 
空間能力[ ] +iSA  － 
空間能力[ ] −iSA  + 






地理知識[ ] −iGK  + 
第一種路網[a3] + + 
路網屬性 
第二種路網[a4] + + 
決策點 
屬性 區位[a5] + + 
累積路徑變換次數[a6] + + 累積經驗 
(cumulate) 累積資訊不一致[a7] + + 
目前是否在習慣路徑[a8] + + 
目前是否在建議路徑[a9] + + 
目前是否在其他路徑[a10] － － 
下一路段壅塞狀況[a11] + + 
已旅行時間比例[a12] + + 
資訊可靠度[a13] + + 
近視屬性
(myopic) 
建議下一路段一致性[a14] + + 
剩餘旅行時間差值[a15] + + 遠視屬性 
(foresight) 偏好之一致性[a16] + + 









































於檢測模式中每一變數之參數值是否為 0，因此若模式中變數之 t 值大




（1） 概似比統計量（Likelihood Ratio Statistics） 
為一 分配，可用以檢定佔有率模式（LL（0））與所測定之各
模式間是否有顯著差異；因此，本研究所測定兩模式之-2lnλ之查






表 8 之結果顯示，兩模式之概似比統計量皆達查表值 30.1 及
33.9，即代表本研究利用不同變數型態所測定之模式，皆較佔有率
模式為佳。 
（2） 概似比指標（Likelihood Ratio Index） 
概似比指標 可衡量模式之適合度，且當其越接近 1即表示所
測定模式與數據間之配合能力越合適，故可藉此得知本研究所構建







 表 7 GSA 群樣本於熟悉地區不同基準模式之參數校估彙整表 
變數類別 變數名稱 模式一 模式二 
常數項[a1] 1. 239 (3.215 ) 
2.919  
(5.614 ) 
駕駛年資[a2] 0.855  (3.518 ) 
2.294  
(6.012 ) 
找新路傾向[ ] iNR -0.345 (-4.110 ) 
 





目 概觀性知識[ ] iSK 2.119  (4.701 ) 
 
路徑反轉[ ] iPR
 1.657  
(7.172 ) 
時間誤差[ ] iTE
 2.976  
(6.006 ) 
空間能力[ ] +iSA
 -0.232  
(-1.374 ) 
空間能力[ ] −iSA











 0.327  
(7.014 ) 
第一種路網[a3] 2.561 (7.771 ) 
2. 650 
(9.518) 路網屬性 









累積路徑變換次數[a6] 1.587 (4.901 ) 
1. 138 
(5.725 )  累積經驗 
(cumulate) 累積資訊不一致[a7] 0. 564 (7.420 ) 
1. 516 
(9.737 ) 
目前是否在習慣路徑[a8] 1.764 (2.620 ) 
2.565 
(5.749 ) 
目前是否在建議路徑[a9] 1.486 (3.550 ) 
2.303 
(6.796 ) 
目前是否在其他路徑[a10] -1.296 (- 4.385 ) 
-0.243 
(-2.435 ) 





已旅行時間比例[a12] 2.770 (6.051 ) 
2.000 
(4.134 ) 
資訊可靠度[a13] 2.202 (5.257 ) 
1.442 
(4.536 )  




（續）表 7 GSA 群樣本於熟悉地區不同基準模式之參數校估彙整表 
剩餘旅行時間差值[a15] 0.256 (5.524 ) 
0.189 
(2.400 ) 遠視屬性 
(foresight) 偏好之一致性[a16] 1.998 (1.088 ) 
2.310 
(4.267 ) 
 ija  2.427 1.686 




表 8 GSA 群樣本於不同熟悉度地區之整體模式評估結果彙整表 
 熟悉地區 
項目名稱 模式一 模式二 
LL(0) -152.707 -152.707 
)LL(
_β  -120.127 -114.687 
概似比統計量 65.16 76.04 
概似比指標  2ρ 0.213 0.249 
N 139 139 
註：模式一為直接變數型式 
模式二為隱藏性變數型式 
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